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An anti-tank system by means of which a succession of 
missiles is launched from a remote point, by estimating 
the required ballistic trajectory for each, employs a pilot 
engine driven device equipped with a suitable device such 
as a radar or laser device, which is directed towards the 
target area, and during its descent, transmits information 
about the targets to a central control point. The pilot dev- 
ice is itself tracked and the information obtained combined 
with the other transmitted information, which may include 
the estimated point of descent. At the same time an analy- 
sis of the trajectory of the pilot device and the missiles is 
carried out by the control apparatus. The descending por- 
tion of the trajectory of the pilot device, is timed, while 
scanning is being carried out. 11.3. 75. as 007589 (28pp) 
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Une defense effective du territoire depend essentielle- 
ment de I'efficacite de la defense antichars. II est dans 
l'interet de la defense de pouvoir combattre des chars, notam- 
ment les rass emblements iniportants de chars, a grande dis- 
tance avant leur entree dans la distance de combat direct. 
Jusqu'a present, on ne dispose pas d'armement satisf aisant 
cette condition. Le combat individuel a l'aide d'arme orientee 
ou dirigee n'est possible que dans une portee limitee dans 
iaquelle les objectifs vises sont en mesure d' engager egale- 
ment le combat. A plus grande distance, il est s implement 
possible d'appliquer soit un tir d'artillerie a surface avec 
une efficacite relative ou d'operer un combat par des engins 
de tir volants tels que des avions ou des helicopteres qui 
constituent des objectifs couteux et facilement atteints par 
la defense antiaerienne. 

Le but de la presente invention est de creer un procede 
et un systeme d'armement nouveau de combat, s'appliquant 
notamment mais pas exclusivement aux chars et aux rassemble- 
ments de chars, qui permettent un combat dirige sur une seule 
cible a une grande distance qui est egale a un multiple des 
portees jusqu*a present possibles pour les engins, ce procede 
permettant done une lutte optimale anticipee et effective 
en mettant le moins possible en danger le materiel et les 
hommes . 

La presente invention part d'un procede de combat de 
cibles en surface se trouvant hors de portee visuelle a l'aide 
d' engins volants du type projectiles ou armes lancees, qui 
peuvent etre lances au moyen d' instruments de tir dirigeable 
en direction de la cible suivant une trajectoire balistique 
avantageusement indirecte. 

Sous la notion de cibles en surface, on exprime avanta- 
geusement les cibles au sol mobiles telles que les chars, 
les bases de fusees et egalement les cibles au sol stationnai- 
res telles que les cibles sur l'eau ou analogues. Les instru- 
ments de tir eux-memes sont egalement poses au sol et sont 
avantageusement formes par des bases de tir mobiles. 
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Sous la notion de trajectoire balistique indirecte , ii 
faut coriprendre , corrsne on ie sait, la plus haute des deux 
trajectoires de tir appartenant a une distance respective de 
la cible. 

Un tel precede est ameiiore, suivant 1» invention, par le 
fait que l>on lance au moins un engin pilote ou eclaireur 
dans une trajectoire balistique indirecte amenant a proximite 
de la cible, que pendant la partie ascendante de cette tra- 
jectoire a l'aide de moyens de detection optique prevus sur 
1' engin eclaireur on prend des informations en images de la 
zone cible et i'on transmet ces informations a la base de tir 
ou au poste central de telepointage et que de la, a partir 
des informations d' images, on etablit des donnees directrices 
pour les tirs suivant s des amies iancees de combat. 

L'obtention d* images d'une zone cible au moyen d'un avion 
de reconnaissance pour le guidage du tir est deja connue. Tou- 
tefois, il s'agit toujours dans ce cas d'engins volants 
speciaux tels que des avions de reconnaissance avec ou sans 
pilote. L* important pour la presente invention reside dans-le 
fait que l'on utilise un engin pilote suivant une. trajectoire 
balistique dans la zone cible supposee, par exemple eclairee 
et qu'avant sa chute, on capte une ou plusieurs images de la 
zone cible faisant apparaitre les cibles separees qui s'y 
trouvent, si bien que l'on peut immediatement voir ou deter- 
miner quelle approximation de la cible on a atteint deja avec 
les donnees directrices utilisees pour 1* engin pilote et 
comment ces donnees doivent etre corrigees pour les armes.de 
combat suivantes ou adaptees avec cibles separees reconnues. 
Par ailleurs, un tel engin pilote constitue un moyen eclaireur 
bien meilieur marche et surtout beaucoup plus difficile a 
combattre que les avions de reconnaissance connus ou les 
projectiles cibles sans equipage avec un profii de vol tacti- 
que convent ionnei. 

Comme moyens de detection optiques, on pourra notamment 
utiliser une camera de television pour la detection directe 
de la zone cible, ces cameras de television etant particuiie- 
rement bien equipees pour les mauvaises conditions de 


2264265 

visibility et de lumicre, comme le sont les cameras a- faible 
niveau de lumitire ou les cameras a iraages chaudes ou infra- 
rouges, notamment en corrbinaison avec un eclairage laser 
du champ de ia cible. Etant donne que la definition et 1c 
5 qualite de 1> image doivent sirnplement suffire pour 1» identi- 

fication de la cible et . I ' obtention des coordonnces, on peut ^ r 
utiliser des systemes relativeraent simples et bon marche.^ . " ^ 
D'une naniere correspondents on prevoira pour la' transmis-- - 
sion des informations d' iraages vers le poste central de tele-.: . 
10 pointage des moyens simples et un canal etroit, cette 

transmission des informations s'effectuant en principe* sans 
fil pour les portees que l'on veut atteindre. 

D'autres moyens auxiliaires pour obtenir les images , ; 
desirees a 1'aide de l'engin pilote peuvent etre donnees par 
15 -la temporisation de la phase <tecendante de;l»engih pilote, : . ;V\ 
par exemple par freinage aerodynamique pour "prolonger ;le temps 
Qe detection des images, le rep^re du point de retombee.le 
plus eloigne dans le temps dans la zone cible.au 100^6^^^';^ ; 
rayon laser emis par I'engin pilote et surxout aa.;deternuna- 
20 tion precise de la trajectoire balistique de 1 'engin ^pilote ; 
a 1'aide de dispositif s de- poursuite prevus ; a partir deVla, \ 
base de tir. Ces dispositif s peuvent etre actifs^auquel cas,\ 
il s'agira par exemple de radars ou passifs et dans, ce cas 
il pourrait s'agir d'une poursuite au laser de l'objectif , 
25 effectuee par un emetteur sur I'engin pilote ou analogue. 

Une autre caracteristique particulierement avantageuse 
de 1» invention reside dans le fait que i*oh utilise des , ' 
armes lancees de combat avec un dispositif automat ique de 
recherche et de gouverne efficace dans la derniere partie 
30 de leur trajectoire balistique, De cette fagon, la securite 
du combat de cibles separees a grande distance est amelioree 
de fagon decisive. Alors que jusqu'a present 1' utilisation 
d* armes lancees auto-chercheuses et de depistage etait 
limitee a des portees faibles qui permettaient la detection 
35 de la cible par le systeme automatique des le tir, "1* inven- 
tion permet d'amener l'arme de combat se trouvant sur la 
trajectoire balistique dirigee a l'aide de 1' image donne e 
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par l'engin pilote, de naniere sure, a proximite suffisante 
et dans une position appropriee au-dessus des cibles separees 
si bien qu'a partir de ce moment ie systeme automatique de. 
recherche et de gouverne peut etre efficient. 
5 La preseite invention concerne egalement un armement 

pour 1* execution du procede decrit qui comprend au noins une 
base de tir avec des instruments de tir dirigeables charges 
d'engins lances de combat ainsi qu'un poste central de tele- 
pointage prevu sur la base de tir ou eloigne de cette derniere 

10 equipe d'un calculateur pour determiner les donnees directrices 
servant a 1 'orientation des instruments de tir. II est 
caracteristique de i> armement conforme a 1' invention que ce 
dernier comprend egalemeiit au moins un engin pilote susceptible 
-d'etre tire a partir de la base de tir, qui comprend des 

15 moyens de detection optique pouvant etre commandes pendant -le 
vol servant a prendre des images de la zone cible ainsi que 
des moyens de transmission des images, et que ."le postie central 
de telepointage est equipe de moyens de reception des images 
transmises et d'un appareil d* evaluation' pour I'obtention 

20 de donnees et d'ordres obtenus a partir de 1» image devant 

etre introduite dans le calculateur. Plus particulierement, " 
1* appareil devaluation comprend un pupitre de visualisation 
pour la representation des images transmises par 1* engin ' 
pilote, un repere reglable sur des objectif s uniques represen- 

25 tes sur le pupitre ainsi que des capteurs couples audit 

repere pour permettre d'obtenir les coordonnees de la cible 
separee sur laquelle le reglage a ete effectue. Au pupitre 
de visualisation, on a avantageusement associe un dispositif 
de conversion optique servant a transformer les images en 

30 fonction des coordonnees et des mesures ou a les adapter a 
aes representations cartographiques donnees de la cible. 

Suivant un mode de realisation prefere ae 1' invention, 
les appareils de lancement sont formes par des elements de 
guidage ae tir separement orientabies comportant chacun une 

35 commande propre de direction, plusieurs de ces elements de 
guidage de tir etant reunis en un magasin (conteneur) 
integre renplacable et pouvant etre mis en place sur la base 
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de tir. Avantageusement, cette connexion affichable commune 
constitue lors de la raise en place du magasin le raccordement 
des commandes directionnelles des differents chariots de tir 
aux lignes de transmission de signaux directionnels provenant 
5 du poste central de telepointage. 

Si le magasin est egalement configure de maniere a pouvoir 
etre pointe approximativement au moins, a titre d' unite, les 
differents elements de guidage de tir du magasin n'ont besoin 
d'etre regies qu'avec une faibie amplitude angulaire sur les 

10 coordonnees determinees de la cibie, de sorte qu'il est 

possible de disposer les uns a cote des autres un grand nombre 
d'elements de guidage de tir pour l»engin pilote et les 
engins de combat, dans un volume limite. 

L» invention sera mieux comprise et d* autres buts, caracte- 

15 ristiques, details et avantages de celle-ci apparaitront 

mieux au cours de la description explicative qui va suivre en 
se reportant aux dessins schematiques annexes donnes unique- 
ment a titre d'exemple illustrant un mode de realisation de 
1' invention et dans lesquels : 

20 - la figure 1 explique schematiquement le procede de 

combat conforme a 1* invention ; 

- les figures 2 et 3 representent ensemble un schema- 
bloc de principe du systeme d'armement conforme a 1» invention ; 

- la figure 4 represente schematiquement dans une vue 
25 de dessus des modes de realisation des bases mobiles de tir 

du poste central de telepointage suivant i* invention ; et 

- la figure 5 est une vue en perspective de sas d'un 
char avec un magasin de lancement prealablement dirige. 

Comme le montre la figure 1, il s'agit de combattre a 
30 I'aide de vehicules de tir 1, 2, un rassembiement de cibies 
3, par exemple de chars dont la presence est connue dans une 
zone cible 4 non visible ou dont la presence est supposee. 
La zone cible 4 peut notamment se trouver hors de portee pour 
un combat de chars ouvert, et se trouver a une distance de 
35 15 a 20 kilometres. Le combat s'effectue avec des armes 

lancees qui peuvent etre amenees a l'aide d> elements de gui- 
dage de tir orientables prevus sur les vehicules de tir 1 
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et 2, sur des trajectoires 5 balistiques amenant a la zone, 
cibie 4, a savoir des trajectoires balistiques indirectes. II 
peut s'agir d'armes lancees ne cornportant pas de commandes 
d'entrainement (fusees) individuelles ou au contraire qui en* 
5 comportent. Au moins le premier de ces engins est un engin 

pilote et de reconnaissance ou eclaireur 6, c'est-a-dire qu'il 
contient au lieu ou en plus de la charge de combat, un dispo- 
sitif de prise de vues et de transmission des images. Ainsi, 
1' engin pilote pendant la partie croissant de maniere approxi- 

10 mativement perpendicuiaire de sa trajectoire (trajectoire 5>) 
prend une image (champ d* image 8) de la zone cible vers 
laquelle son vol est dirige et il transmet 1' image au vehicule 
de telepointage 1 equipe des moyens de reception correspondants. 
Ce dernier comporte par ailleurs des moyens de pdursuite de 

15 trajectoire appropries (par exemple radars, appareils de 

poursuite laser ou analogues), a l'aide duquei la trajectoire 
reelle de 1'engin pilote et notamment sa position au moyen 
de la prise de vues peut etre mesuree. Sur le vehicule de 
telepointage, 1» image "vue par 1' engin pilote" est non seule- 

20 ment representee, mais egalement transformee en un ensemble - 
de coordonnees a l'aide des donnees de la trajectoire puis 
mis en memoire pour son utilisation ulterieure. 

Pour augment er le temps mis a disposition pour la prise 
de vues, 1' engin pilote peut etre retarde par exemple par un 

25 systeme de freinage, pendant la phase descendante de sa trajec- 
toire. Avec un laser dirige vers l'avant axialement sur 1' engin 
pilote, on peut reperer en prolongement de la trajectoire 5', 
le point de retombee ou de chute 7 de i' engin pilote dans la 
zone cible 4 par une tacne de lumiere et rendre ainsi visible 

30 sur l'appareii de representation I 9 image prise. 

A I'aide de 1' image transmise de la zone cible, dont 
i > arrangement par rapport a la trajectoire mesuree et a la 
tache de reperage apparaissant sur 1* image, on peut operer 
sur le vehicule 1 de telepointage les operations suivantes : 

35 tout d'abord deterr/dner si les cibles supposees se trouvent 

reellei::cnt dans la zone cible detectee ; determiner la devia- 
tion ou 1'ecartement du point de chute par rapport aux cibles 
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existantes et operer la correction gcnerale correspondante 
des donnees directrices reglees et operer surtout une selection 
des differentes cibles separees apparaissant sur 1* image et 
proceder au pointage individuel des elements de guidage de tir 
pour les armes de combat proprement dites de maniere que ces 
dernieres soient lancees suivant des trajectoires balistiques • 
indirectes 5 analogues a celles de 1'engin pilote, qui toute- , 
fois meneront directement aux cibles separees 3 ou tout au 
moins a proximite telle de ces dernieres que dans la dernicre 
10 partie 5" du vol vers les cibles, lesdites cibles se situent 
dans la zone de detection 9 de systeme automatique de gouverne 
et auto-cherchant qui dirige alors automat iquement les armes 
de combat dans la cible. 

De cette maniere, on obtient un moyen de combat permettant 
15 de maniere excellente de toucher des cibles separees ou indi- 
viduelles qui se situent hors de portee en cas de tir direct 
ou de recherche et de gouverne automatiqiies de la cible ou' -. . - 
de. le telepointage direct dans la cible. . 

Suivant les donnees particulie-res des situations respecti- 
ves des cibles et suivant le deroulement du combat*,, on peut 
20 bien entendu lancer simultanement ou alternativement avec les 
engins de combat d'autres engins pilotes, par exentple sur des 
trajectoires plus elevees que celles des engins de combat, 
pour pouvoir observer la chute des engins de combat directement 
par 1' image transmise par 1'engin pilote. Pour ces autres . 
25 " engins pilotes, on peut augraenter la temporisation du vol 
descendant de ces engins. 

En se reportant aux figures 2 et 3, on constate que la 
figure 2 montre des appareils de reception, de representation 
des images et devaluation ainsi que le calculateur et la 
30 memoire, tandis qu»a la figure 3 on a montre les dispositifs 
de tir des engins ainsi que les dispositifs prevus sur les 
engins relies aux appareils precites dans l'espace ou bien 
prevus a une certaine distance de ces derniers. La figure 3 
montre particulicrement un magasin de tir 10 en forme de con- 
35 teneur qui comprend un grand norobre d' elements de guidage de 
tir 12 pour des engins similaires, parmi lesquels la plupart 
sont des armes de combat 14 tandis que Pon a prevu au moins 
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un engin pilote 6. Chaque element de guidage de tir 12 peut 
etre regie en direction X ou Y independamment des autres 
au moyen de motcurs directionnels associes ou d'appareiis 
de reglage fin de telepointage 16. Par ailleurs, le magasin 
de tir ou de lancement 10 peut etre pointe au nioins approxi- 
nativeraent dans son ensemble, par exemple par un logement 
basculant en 18 et un systome hydraulique de levage 20 ou 
egaienent par le dressage ou 1 * inclinaison correspondante 
d'un vehicule de support. Far ce pointage approximatif de .la 
base de tir, il aevient uniquement necessaire de regler 
finement les differents elements de guidage de tir 12 avec 

^de faibles oscillations angulaires et ces derniers pourront 
etre disposes les uns a cote des autres a une densite relati- 

..vement forte, par exemple a La maniere d'un echiquier. Des 
palpeurs de position detectent le dressage reel du magasin 
de lancement 10 par rapport aux trois axes de volume et 
donnent par 1* intermedial re d'une unite de replique 37 des 
retrosignaux au calculateur de traitenent des donnees. 

L» engin. pilote contient en arriere d'un capotv frontal. * '■: 
22 Iaissant passer la lumicre, un dispositif de prise de 
vues et de palpage 24 fome par une camera de television, par 
exemple avec des cubes reticon, qui est particulierement 
bien equipee pour les nauvaises conditions de visibilite 
telles que la nuit, I'obscurite, le brouillard et qui peut 
etre aussi une camera a images chaudes ou infra-rouges ou 
une camera a faible niveau de lumiere. Par ailleurs, on a 
prevu un laser 26 pour emettre un rayon laser 28 dans le sens 
du vol, des capteurs additionnels 30, notamment pour mesurer 
la hauteur de vol et le cas echeant d' autres donnees concer- 
nant le vol des engins (acceleration, inclinaison de 1' engin) 
et enfin un emetteur 32 represents separement pour la ciarte 
de la figure, auquel sont raccordes le systome de prise de 
vues 24 par 1 • internediaire d'un etage de traitement des 

• images 24 ainsi que les capteurs additionnels 30. Pour le 
pointage approximatif du magasin 10 et egalement des diffe- 
rents elements de guidage de tir 12 sur la zone cible, on 
peut prevoir un appareil de pointage 36 nanipule a la main. 
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Au poste central de telepointage se trouvent par ailleurs 
les dispositifs montres a la figure 2 pour la reception, le 
traitement et suivant les coordonnees et la representation 
des informations en images transmises par 1'engin pilote. Les 
entrees de signaux sont le recepteur 40 pour les signaux 
transiv.is par l'e.v.etteur 32 ainsi que le radar de poursuite 
42. Un etage 43 raccorde aux deux elements precites determine 
a partir des donnees recues les donnees exactes de la trajec- 
toire qui sont egalement r/.ises en nemo ire dans une memoire SP 
tout comrne les signaux du dispositif de traitement des 
images 44 par 1 9 intermediaire d'un discriminateur 46 des 
donnees. A cette memoire est rattache un etage de traitement 
des donnees DV qui assure en plus de. sa fonction de calcuia- 
teur de telepointage des fonctions de traitement des donnees 
pour la representation en fonction des coordonnees des images 
recues. 

. On a prevu pour la representation des images un ecran 
50 d'un pupitre de controle strategique. Ce dernier recoit 
les signaux en images provenant de 44 par 1 ' intermedia ire 
d'un etage de conversion optique OM de type connu qui realise 
1 'adaptation a des representations a echelle de la zone cible, 
par exemple des cartes geographiques, dont on dispose au 
niveau du poste central de telepointage. Le calculateur DV 
determine a partir des coordonnees locales de la base de 
telepointage determinees par un dispositif de radionavigation 
49 comportant un element de determination des coordonnees 
locales OK ainsi qu'a partir des donnees de la trajectoire 
rnises en memoire de 1'engin pilote les coordonnees relatives 
de la zone cible qui sont egalement dirigees vers 1' unite OM. 

Au-dessus de 1' ecran 50 du pupitre de controle strate- 
gique est prevue une mire deplacaole cruciforme 52 dont les 
itiouvements X et Y transforms en signaux par i'indicateur de 
position 54, 55 sont introduits dans le calculateur DV. 
Bien entendu, il est possible de deplacer la mire sur un 
bras articule et de detecter le mouvenent a 1'aide d'indica- 
teurs d' angles prevus dans les articulations. Par le reglage 
du point de chute 7 de 1'engin pilote apparaissant sur 
1' image sous forme d'un point iiuaineux, la correlation avec 
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les coordonnees deteminees par le calculateur DV et mises 
en menoire peut etre etabiie. Par un reglage suivant de la 
mire sur la cible separee 3 apparaissant dans 1* image, on 
peut determiner les cooruonnees X, Y relatives de cette der- 
niore dans I 9 image sur ie calculateur, par exernple en appuyant 
sur la touc-ic 60, on peut transformer ces donnees en coordon- 
nees absoiues et obtenir ensuite cies donnees directrices pour 
la correction dec elements de guiaage ae tir 12 pour un ou 
piusieurs engins de coiv.bat 14 avantageusenent en cooperant 
avec une neraoire i: prograrrre 5S sp6cia^.e contenant un progran- 
rae de trajectoires pour l.c type d' engins de combat respective- 
ment utilises, et bien entendu en tenant compte des influences 
extrabalistiques a introduire de facon correspondante dans 
le calculateur que l'on obtient egalement a partir des donnees 
de la trajectoire nesuree de .Vengin pilote. Ces donnees 
directrices provenant du calculateur DV parviennent dans un s - 
etage de selection 62 dans lequel par exerpie par une touche 
de selection 66 sur ie pupitre de controle strategique on 
seiectionne lequel ou lesquels des engins de combat doivent 1 
etre pointes sur la cible individuelie regiee, les donnees • 
directrices precitees etant transmises de la a une unite 63 
de servopointage. Apres un signal, de rappel du reglage en 
direction du calculateur DV, on peut reaiiser a partir de ce 
dernier et d'une touche de tir 66 prevue sur le pupitre de 
controle strategique le lancement des engins* La selection 
peut etre automatisee et realisee suivant le retrosignal de 
valeur de consigne de 1'arme de coribat. 

L'ecran 50 peut reproduire 1' image envoyee par l'engin 
pilote soit de raniore "animee" et dans ce cas pour la selec- 
tion de la cible individuelie et ie reglage on ne disposera 
que de reiativement peu de temps, nais on pourra reconnaitre 
les mouvenents de la zone cible et operer les reserves corres- 
pondante s lors du pointage, mais cette image doit etre 
consecutive, e'est-a-dire etre une image ne variant pas mise 
en memoire dans la memoire SP apres la chute de I'engin 
pilote, que l'on pourra v.tiliser aussi longtemps que l'on veut 
pour selectionner les cibies separees et operer 
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les reglages appropries. La nature et la succession de la 
representation de 1 9 image peut etre programmee egalement^ . 
par le calcuiateur DV en 61 ou etre selectionnee par commuta- 
tion. Cela s'applique egalement aux reglages de 'parties de 
1' image agrandies pu de representations globales de cette 
derniere. ■ ' ' " * . 

Les cibles separees reconnaissables sur l : ecran du . 
pupitre de controle strategique par image di recite pu mise 
en memoire de la cible sont done selectionnees par la mire 
cruciforme, les coordonnees sont donnees au calcuiateur pour 
1* evaluation et au cours de la meme operation, apres bascu- / 
iernent d'un commutateur de selection 60, les disgositif s de 
tir sont automat iquement pointes numeriquement ' et successi- 
vement. Le temps de programmation par cible separee h'est 
que de quelques secondes. Les armes de combat 14 dirigees 
de cette fagon individuellement ou en serie Jspnt lancees . N ' 
dans une trajectoire .respective balistique re spiecti vement 
associee a une cible separee. \ [ ."r . \; V 

Chaque arme de combat 14 est orientable et cbhtient un 
systeme automatique de poursuite et de gouverne dont . on a ■ . 
montre echematiquement en 70 un capteur/ qui est capable -de 
repondre a un developpement de chaleur (infra-rouge) /une 
emission de sons, des proprietes magnetiques^ou des proprietes 
de resonnance bipolaire- Une autre possibility est donriee 
par un capteur de poursuite optique en correlation avec la 
partie de 1* image prealablement transmise par l»engin pilote, 
mise en memoire dans ledit capteur. 

Le depistage automatique fin de la cible s> amorce apres* 
le depassement de la fleche de la trajectoire balistique pour 
un vol descendant avantageusement legerement temporise, dont 
pour les conditions optimales, pour une detection sure de 
la cible par le detecteur 70. Un second engin pilote lance 
sensibiement en meme temps que les armes de combat peut, 
pour le controle, transmettre 1* image de la zone cible avec 
les points ae chute reels des armes de combat, lies difforentes 
phases d'un combat possible avec leur repartition suivant 
ie service arbitral re opcre par un equipage ou par le person- 
nel et suivant un. derouler.ent automatique sont indiquee sur 
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10 


20 


Personnel 
Prendre los postec clesigncs 
Point age cur cible supposee 
Ar:.ie lancee, pilote ou 
encin dclaireur 


Repartition des roles 

i : >uto:.';atiauer::.ent 


4. 

6. 

7. 


Selection de la cible sur 
le pupitre de controle 
strategique 


14. 


Tir des arrnes de cor: bat 
Serie I 


16. 
17 . 
10. 
19. 
2C. 


Tir de 1'engin pilote n° Ij 


: Kesure de ia trajectoire 
: Prise de vue de ia cible 

par vidicon 
: Transmission de 1* linage de 

la cible 
: Mise en neraoire de l'inage 

de la cible ; . 

: Coordonnees de chute de 

I'engin piiote 
: Mise en raercofre 
: Representation de l'inage 

de la cible, pupitre de 

controle strategique 

coordonnees reelles " 


Ilise en rcenoire des coor- 
donnees de la cible 
Prograimation des arr.es de 
co.rbat pour 1* envoi balis- 
tique vers la cible 


^ar.ce.ent be lis tique des 
ar .es de cor.ibat 
Detection de la cible 
Poursuite de la cible 
Destruction de la cible 
Tei.voorisation ii la retorbee 
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Repartition des r oles (suite) 
Person nel ^tP^^^.^lV^. e nt 

21 : Seccnde prise de vue de la 

cible (reperage d'effica- 
cite) 

22 : Transmission de n\ise en 

memoire de 1* image II ae la 
cible vers le poste central 
de telepointage 

23. Effacage ae la menoire : 

dans les cibies deja 

touchees (strategie) 

24. Selection de la cible : 

Serie II (repetition) 

25. Tir Serie II : 


Conune base de tir et poste central de telepointage, on 
utilise avantageusement un venicule dit de guidage de type 
special 70 (figure 3) , dans lequel sont prevus tous les 
dispositifs necessaires. II porte un magasin de lanceraent 
avec de nombreux elements de guiaage de tir nontes les ur:s a 
cote des autres, tout le nagasin presentant la for : v,e d'un 
conteneur pouvant etre renrplace af in de changer rapide-.tent 
les possibilites de tir. Le nagasin est conr.;e le ;\\ontre la 
figure 2, orientable a I'aide d'un syst6::-.e hydraulique de bas- 
culement (en plus des possibilites directionnelles donnees 
par la rotation et 1 * inclinaison de I'ensernble du veaicule 70), 
si bien que les differents claiients de guidage de tir ne 
coivent etre que trcs legerer.ient regies de fagon anculaire. 7..a 
position angulaire du magasin de lancenent predirige est 
raesurce avantageusement automat iquenent et corxwuniquee a v. 
calculateur. Le noi.ibre des olerients de guidage de tir contenus 
dans un magasin avec des amec pilotes et des ar--.es de coi/ibat 
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peut etre, pour un gros calibre, par exerple 250 mm, de 60 
a CO engins. 

Cur le vehicule ce guidage 70 peuvent etre prevues 
d'autres bases de tir mobiles par exemple 72, 74, pour que 

5 I 'utilisation couteuse d*un vehicule de commande 70 soit * 
utilisee de focon multiple. Des vehicules de tir 72, 74, 
qui sont par exemple des chars equipes specialement , contien- 
nent des magasins de tir sirnilaires egalement remplacables 
sous forme d'unites integrees et pouvant etre pointees approxi- 

10 mativement avec des elements de guidage de tir individuel lenient . 
orientables, les signaux direct ionnels etant transmis soit 

sans fils soit par 1 J intermediaire de fils a partir du vehicule 
de guidage 70. L* unite de selection 62 montree a la figure 2 
contient d'autres etages II, III associes a des bases de tir 

15 raccordees, qui peuvent etre elles-nemes raccordees a un 

emetteur 67 de signal de pointage. Les vehicules de tir 72, 
74 peuvent etre equipes de telle naniire qu'ils seront utilises 
apros execution d'un corabat a distance avec instructions de 
tir par le vehicule de guidage 70 egalement comme chars de 

20 coiribat de naniire conventionnelle. Pour amener les magasins 

de remplacement charges d'engins pilotes et d'engins de combat, 
on peut utiliser des vehicules de transport relativement bon 
marche si bien que la capacite de combat des vehicules speciaux 
couteux et notamment du vehicule de guidage 70 - est utilisee 

25 au maximum. Les magasins et les vehicules qui les transportent 
seront configures de telle maniere que les jonctions par cables 
necessaires pour la transmission des signaux aux installations 
de servopointage des differents elements de guidage de tir 
seront realisees automat iquement iors de la mise en place du 

30 magasin. 

De nombreuses variantes de configuration du systeme 
conforme a I 9 invention sont possibles. Ainsi, au lieu des 
bases ce tir avantageusement mobiles on peut utiliser des 
bases de tir stationnaires, flottantes ou volantes dans l'esprit 
25 de 1' invention. Sn meme temps cue les armes de combat a 

tetes chercheuscs, on peut tirer a partir des memes unites de 
tir des engins convent ionnels a tetes de percussion ou des 
arrries speciaies prevues pour le depot de mines. 
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En plus de ia transmission a des bases 'de tir raccordees 
on peut egalement realiser a partir du vehicule de guidac.e 
du tir une transmission des aonnees a un poste central de 
guidage et de teiepointage qui commande le combat de piusieurs 
unites de tir et de teiepointage et qui les coordorme ou qui ^ 
en infonne un poste de commande superieur. 

Une autre possibiiite reside dans le fait que la , . - 
poursuite de la trajectoire de 1'engin piiote est realisee 
par un ap-areil passif de poursuite de trajectoire au lieu de 
l'etre par un radar, qui repond a des signaux erais par 1'engin 
piiote pendant son vol notamment iors de son approche de ia 
"zone cible, ces signaux pouvant etre des signaux pour la trans 
mission de 1' image ou egalement des signaux' de localisation 
transmis par un eraetteur special: L'avantage de ce rrode de 
realisation reside dans le fait que la localisation du poste 
de tir est rendue plus difficile. Une autre possibiiite reside 
dans le fait que 1'engin piiote est equipe de moyens reficc- 
teurs optiques appropries qui. permettent la poursuite de ia - 
trajectoire de 1'engin piiote par un laser et la reception du 
laser reflechi par le piiote au niveau de la base de tir afin 
de me surer la trajectoire. 

Un autre mode de realisation particulierement avantageux 
pour le combat d'objectifs mobiles comporte au lieu de la 
mire mobile au-dessus de l'ecran avec des indicateurs de posi- 
tion, un ecran dit actif . Un ecraa act if conporte une rratrice 
de capteurs de contact qui repondent aux contacts de l'ecran 
par exempie avec un axe metaiiique et qui indiquent par des 
signaux apparaissant ensuite sur eux, directement ies coordon 
nees du point de contact. Si l'on palpe avec l'axe metaiiique 
» deu:: fois de suite une cible se depiacant sur l'ecran et si 
simuitanement avec un instrument de mesure de la duree on 
detecte la distance temporeile des deux points de contact, ii 
est possible a partir des coordonnees des deu;: points de 
contact et de leur distance dans le temps de detecter automa- 
tiquement ie sens et la vitesse de deplacement de la cible 
et de tranamettre ces donnees automatiquement au calculateur 
de traitei..ent des donnees. Le caicuiateur peut i partir de. 
cela et en utiiisant des donnees complementaires teiies que 
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le te:,:ps de direction et de reaction jusqu'au point de tir 
ainsi que la curee de vol de 1'ame etc . extrapoler par les 
techniques de ca.lcul les coordonnees que .la cible separee 
presentera au ruor.vsnt de la chute de I'arue et a partir de cela, 
determiner des valeurs de reserve corresp^ndantes pour le 
point age des elements de guidace de tir et' les transr.icttre a 
ces derniers. J / 

la determination du -.louvement .des cibles separees a I'aide 
de 1* image prise pendant le vol vers la cible effect'ue par ,* 
1'exigin piiote est genera ler-ient possible pour la duree dont on 
dispose pour une scule ou deux cibles separees. Toutefois, 
d'une manicre generale on peut supposer que les differentes 
cibles a 1'interieur d'un croupe effectuent un nouvement \dirige 
dans le meine sens et a la raene Vitesse si bien que le premier 
signal obtenu peut etre utilise conrae reference pour les autres 
cibles individuelles que I'on aura detectees une fois a I'aide 
de I'axe raanipuiateur dans le cas d'une image raise en ir.enoire 
apparaissant statiquexaent sur i'ecran. De cette manicre, les * 
engins de conbat araenes dans des trajectoires balistiques 
corrigees peuvent etre suf f isamr.ent rapprochees des cibles/moul 
vantes dans la trajectoire balistique pour que 3.e depistage ' 
et la prise de vues des cibles par ieurs dispositifs de gouver- 
ne et leurs capteurs de poursuite puisse etre realises. 

L'agrandis ser.ient a echelle de 1' image apparente qui 
apparait pendant la prise de vues au fur et a raesure que.-l'engii 
piiote se rapproche de la cible et qui pourrait faire penser 
a un nouvement correspondent des cibles separees peut' etre 
cor.tpense par la variation correspondante * de 1* echelle de repre- 
sentation sur I'ecran a I'aide de noyens elect roniques, 
notarnnent en uti^isant les valeurs de mesure d'un capteur de 
hauteur t ran seises par 1'engin piloted 

la figure 5, on volt L » e:;t recite avant d'un vehicule 
a chenilles 80 au type blinds sur 1 cruel est rapportc un raaga- 
sin de lancei.ient io du type p recite avec des arr.ies pilotes et 
des an--.es de coribat 6, Le nagesin de lancehent ou de tir 

est orientable appro;:ir:.ativenent par regiage correspondant du 
vehicule 80 et peut ci> autre part pivoter vers le haut a I'aide 
des verins hydrauliques 81 seiectivenent a la naniare d'une 


2264265 


charniore autour d*un ou de I 'autre de ces axes longitudinally 
si oien qu*a i'aide de rails 32, 33 serai -circul a ires s 'auaptant 
I'un dans I* autre on obtient un iogernent a:;.ovibie du type 
ii caarnieres 1c long de chacune aes aretes iongitudinales. 

Bien entendu, 1» invention n'est nulieraent lircitee au rode 
de realisation decriteet represcnte qui n»a ete donncqqu'a 
titre d'exer.rple. En particulier, eile cornprend tous les r.oyens 
constituant des equivalents techniques des noyens doer its 
ainsi que leurs corcbinaisons, si celles-ci sent executces 
suivant son esprit et raises en oeuvre dans ..e cadre des reven- 
dications qui suivent. 
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1 . I ; roc dele cie cor/bat de cities en surface nota-^v.ent horn 
de port.ee visuelle -vc r-oyen d'ar. .cs do cor.bct qui peuvent 
etre ;.sncees a 1 'aide d* instruments de tir oricntables en 
5 direction de le cible suivar.t une trajectoire balistique avan- 
tageuser.-ent indirecte, caracterise en ce que 1 'or. lance ou 
::.oins un engin pi lot e dans une trajectoire balistique indirecte 
amer.ant a proxirdta de la cible, que pendant la partie descen- 
dante de cette trajectoire per un rcoyen de detection optique 

10 prevu sur 1' engin pi lot e on prend des informations en images 
de la zone-cible et que I'on transr-et cette image a un poste 
cer.trai de telepointace, et enfin en ce que a partir de I* image 
on obtient des donnees directrices pour le lancenent successif 
des anaes de combat. 

15 2. Procede seion la revendication 1, caracterise en ce 

que I'on detecte la trajectoire balistique de 1 'engin pilote 
a I 'aide de rnoyens de poursuite de trajectoire et que I'on 
evaiue les donnees de cette demiere avec 1' image et en coordi- 
nation avec cette demiere afin d'obtenir des donnees 

20 directrices. 

3. Procede selon la revendication 1 ou 2, caracterise en 
ce que I'on rep^re a I'aide de moyens d'eclairage prevus sur 
1* engin pilote le point de chute previsible de 1' engin pilote 
dans la zone-cible. 

U5 4. Procede selon i'une des revendications 1 a 3, caracte- 

rise en ce que I'on realise par le neme type d' arises ou 
des instruments de type sii.-ilaire un comportement de trajectoire 
balistique similaire pour 1.' engin pilote et les arises de combat. 

5. Procede selon I'une des revendications 1 a 4, caracte- 
30 rise en ce que I'on temporise le vol de 1 ; engin pi.lote dans la 

partie descendante de sa trajectoire pendant la prise de vues. 

6. Procede selon I'une quelconque des revendications 1 a 
5, caracterise en ce que i'on determine a partir de I 'image 
d'un groupe de cibles separees prise par 1' engin pilote 

25 diffcrentes donnees directrices correspondant aur: cibles 

separees et qu'a I'aide de ces derniures on lance en tir pointe 
sur les cibles separees en succession rapide ou simultanement 
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plusieurs ames de combat. . . ; - 

7. Precede selon 1'une des revendi cat ions l.a 6, caracte- . 
rise en ce que pendant le vol et la chute des engins de combat, 
on prend a 1'aide d'un autre engin pilote une image de la ;> . 

5 zone-cible que l»on transrnet au poste central de telepointage. . 

8, Procede selon. la revendication 7, caracterise en ce \ 
que l»on amAne I 9 autre engin pilote dans une trajectoire balis- ■ . 
tique plus haute que les engins de corabat lances ou que l»on 
retarde le vol dudit engin pendant sa retonbee. " 

1C 9. Procede selon I'une des revendication s 1 a 8, caracte- 

rise en ce que I'on utilise des ames de combat avec un dispo- 
sitif automatique de gouverne et de poursuite de la cible 
efficace dans la derniere partie de sa trajectoire balistique.'/ v 

10. Procede selon la revendication 9, caracterise en ce j T * - 
15 que .1' on utilise les informations en images donnees. par If engin 

pilote egalement pour la programmation du dispositif autonati- 
que de poursuite de la cible. ' . /. . _ . • . •'• 

11. Armement -servant a i'execution du procede /s'<elon ' la .. \ y v /. 
■ m . revendication 1, comportant au moins une .base de tir -ayec des ^ , \ 

20 instruments de guidage de tir orientables susceptibles <je / : ft >: - '; : 
recevoir des amies dejeombat et un poste de £elepcaritage previa > ;; 
sur la base de tir ou .eloigne de cette derniere.' comportant ; un 
calculateur pour produire des donnees directrices "pour' le 
pointage des appareils de tir/ caracterise en ce qu'il conprend 

25 • en outre au moins un engin pilote pouvant etre tire a partir -' 
de la base de tir, qui est equipe de moyens de detection 
optiques pouvant etre actiomies pendant son vol pour prendre 
une image de la zone-cible et aes moyens de transmission pour 
transmettre 1* image prise, en ce que le poste central de tele- 

30 pointage contient des elements de reception pour 1* image 

transmise ainsi qu'un appareil d' evaluation permettant I'obten- 
tion de donnees et d'ordres provenant de i> image a transnettre 
au calculateur. 

12. Armement selon la revendication 11, caracterise en • 
2,5 ce que les moyens de detection de 1* image sont formes par v.ne 

camera de television et les moyeiis de transmission par un 
omettenr pour la transmission sans fii des sicnaux video. 
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13- Armement selon la revendication 12, caracterise en 
ce que la camera de television est line camera a faibie 
niveau de iumicre, une camera infra-rouge ou une camera a 
image cnaude. 

14. Amement selon la revendication 11, caracterise en 
ce que sur I'engin pilote on a prevu un dispositif d'eclai- 
rage, notamment un laser emettant dans le sens du vol de 
I'engin, permettant le reperage du point de chute uiterieur 
de I'engin pilote dans la zone-cible. 

15. Armement selon I'une des revendications 1 a 14, 
caracterise en ce cue le poste central de telepointace . 
comporte des moyens de pour suite de* la cible, notamment un 
radar pour determiner la trajectoire balistique de I'engin 
pilote, lesdits moyens etant raccordes au calculateur. ' 

16. Armement selon 1'une des revendications 11 a 15, 
caracterise en ce que I'engin pilote et les ames de combat 
ont un comportement balistique analogue et en ce qbie leurs 
moyens de tir sont les memes. ' ... 

17 Armement selon l'une des revendications 11 a 16, / 
caracterise en ce que 1'appareil devaluation conrporte un 
pupitre de visualisation pour representer 1' image de la cible 
transmise par I'engin pilote, un repcre reglable sur les 
differentes cibles representees et des capteurs couples audit 
repere pour permettre i'etabl is semen t des coordonnees des . 
differentes cibles reglees. . . * 

18. Armement selon la revendication 17, caracterise en 
ce que ie pupitre de visualisation est relie a un appareil 
de conversion optique qui fait coincider i> image representee 
en f onction des coordonnees avec une representation a 
echelle existant au niveau de la base de telepointage, de la 
cible par exemple une carte geographique. 

-9. Arrr.er.ient selon l'une des revendications 11 a 18, 
caracterise en ce que les engins ou armes 'de combat sont 
equipes des dispositif s automatiques de recherche de la 
cible devenant efficaces dans la derniere parcie de la por- 
tion descendante de leur trajectoire balistique. 

lO. xunr.eiuent selon la revendication 19, caracterise en 
ce que les dispositif s automatiques de pcursuite de la cible 
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sont equipes de capteurs repondant a 1' emission de bruit, 
un developpement de chaieur, a des proprietes magnet iques ou 
a des proprietes de resonnance electrique bipolaire des 
dif f erentes cibles. 

21. Armement selon la revendication 19, caracterise en 
ce que les dispositirs automatiques de recherche de la cible 
sont equipes de detecteurs optiques des cibles et peuvent 
etre programmes au moyen des informations en images de la 
cible transmises par l*engin pilote. 

22. Armement selon l»une des revendi cat ions 11 a 21, 
caracterise en ce que les instruments de tir sont formes par 
des elements de guidage de tir individuellement orientables, 
comportant chacun des commandes d* orientation propres et en 

ce que plusieurs de ces elements de guidage de tir sont reunis 
en un magasin (conteneur) remplacabie sous forme d' unite 
integree et pouvant etre raise en place sur la base de tir, 
un assemblage par aff ichage commun lqrs de la raise en place du 
magasin assurant la jonction des commandes d* orientation des 
differents elements de guidage de tir avec les lignes de 
transmission de signaux directionnels provenant du poste 
central de telepointage. 

23. Armement selon la revendication 22, caracterise en 
ce que l'on a prevu des dispositifs pour le pointage approxi- 
matif du magasin sous forme a'une unite integree et pour le 
regiage fin des differents elements de guidage de tir du 
magasin. 

24. rirmement scion la revendication 23, caracterise en 

ce que le magasin comprend un dispositif de reference vertical 
et d'azimut (plate-rorme tournante) ainsi qu*un moyen de 
retrosignai vers le calculateur de la base de tir des donnces 
de regiage approximative s captees par ledit dispositif de 
reference. 

25. Armement selon I'une des revendications 11 a 24, 
caracterise en ce que 1 * apvareil d* evaluation comprend un 
ecran act if sur lequel par co -react avec un axe de manipulation 
on peut produire des signaux de sortie de coordonnees et en 

ce que 1 ' ecran act if est raccord^ par 1 * ir.termediaire d " un 
element de me cure de la duree au calculateur de mani::-re a ce 
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que ce dernier a p- s rtir de coo r-f.orir.ee c et de le distance ai: 
point de vug ten.ps de deu:: points de contact successive 
puisse definir lc sens de deplacenent et le vitesse de 
cleplaceraent des diffcrcntes cibies representees sur 1'ocran. 
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